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Anordning ved treningsapparater. 



Den foreliggende oppfinnelse vedrOTer anordning for opptrening og rehabilitering av en 
persons muskulatur og er i saerdeleshet basert p§ ut&relsesfonner som er knyttet til 
prinsippet om kontrollert trening ved 4 m&tte balansere/kontroltere ustabilitet ved 
kraftutfoldelse. 

5 

Oppfinnelsen representee en ny mate & lese ustabilhet for bruk i eksisterende eller nye 
treningsapparater. 

Foreliggende ssknad beskriver varianter av oppfinnelsen som tnngitt i de norske 
, 10 S0knadene NO20032568, NO20034150, NO20034585, NO20034754, 20034884 og 

2003S0S9 og til dels nytter prinsipp fra disse samt en videreutvikling med til I egg av nye 
elementer. Foreliggende seknad krever saledes prioritet iNO20032568, NO20034150, 
NO20034585, NO20034754, NO20034884 og 20035059. For forstAelse av oppfinnelsen 
er dermed figurer samt tilhorende beskrivelse fra prioritetssakene denned tatt med her. 

15 

Oppfinnerens tidligere PCT seknad med publikasjonsnummer WO00/68067, beskriver 
en anordning ved pedal for fysisk trening, for eksempel en sykkel eller trimapparat, idet 
anordningen omfatter en ferste pedal roterbar fastgjort til en pedalakse som ved en fri 
ende av denne kan fastgjeres stivt til veiv armen, og idet den ferste pedal bar en 
20 pedalinngrepsytterflate for bruk ved gjennomfaring av tradisjonell treningsutcrvelse og 
at anordningen er dannet med en andre pedal vippbart fastgjort til den forste pedalen om 
en akse som strekker seg tversgaende gjennom en lengdeakse til pedalakselen. 

Oppfinneren har ytteriigere en publikasjon, WO02/05697, som beskriver et 
25 treningsapparat primaert tilsiktet & gi treningseffekt til alle omliggende muskier og sener 
av den muskelgrupper som i hovedsak skulle trenes. Utferelsesformene er ogsa her 
knyttet til prinsippet om kontrollert trening ved a m&tte balansere/kontrollere ustabilitet 
ved kraftutfoldelse. Publikasjonen beskriver blant annet en treningsbenk primaert for 
opptrening av en persons bukmuskulatur, men der utferelsen kan innstilles ustabilt slik 
30 at brukeren far effekt pa alle omkringliggende muskier. 
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Som del er heskrevet i oppfinnerens tidligere s0knader vil trening under kontrollert 
ustabilitet gi hef semessige positive egenskaper for en persons muskier sener og balanse 
bide for styrketrening og under en rehabilitering etter skade. Graden av bevegelse for de 
anordninger som gir ustabiliteten i trimapparatet er det viktig at enkelt kan justeres og at 
5 denne justering er trinntos fra en l&sbar posisjon. Dette vil skane en ferstegangsbruker 
fra a oppleve en bevegetse i trimapparatet som brukeren ikke var forberedt pi 

De tidligere tosninger for ustabilitet p& trenings og sportsutstyr bar begrensede 
bruksomrader. De pedaler som tidligere beskrevet vil passe sykler og ergometersykler 

10 og er ikke tilpasset bruk for trimapparater som stegmaskiner og ulike trimapparater for 
kombinert ben- og armavelser. Den foreliggende oppfinnelse saker a tese hvoriedes 
ustabilitet kan implementeres i ytterligere treningsapparater og treningsmetoder enn det 
som tidligere er kjent. Oppfinnelsen inneholder losninger i forbindelse med anordninger 
med vippefunksjon og justering av denne for fotplattformer tilpasset ulike 

1 5 treningsapparater. Saknaden vil ogsa beskrive et trimapparat med fotplattformer som 
foruten bar en vippefunksjon ogs& bar en glidefunksjon samt ulike tosninger for staver 
og h&ndtak. 

Oppfinnelsen skal ni mermere forklares under henvisning til de vedlagte tegninger. 

20 

Fig. la-b viser plattform for plassering av fot med anordning for vippefunksjon. 

Fig. 2a-c viser snitt gjennom anordning for justering av vippefunksjon til plattform. 

25 Fig, 3a-b viser trimapparat for trakkeavelser der trakkespakene er pamontert plattform 
for vippefunksjon. 

Fig. 4a-b viser trimapparat for sirkulaere benevelser og armbevegelser, der stegarmer er 
pSmontert plattfonn for vippefunksjon. 

30 

Fig. 5 viser trimapparat for trakkeovelser der trakkespakene har en vippefunksjon. 
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Fig. 6 viser trimapparat for sirkulaere ben0veiser og armbevegelser, der stegarraene har 
en vippefunksjon. 

Fig. 7a-h viser plattform for plassering av fot med ytterligere utferelse for justering av 
5 vippefunksjon. 

Fig. 8a-c viser en alternate v utferelse for justering av vippefunksjon til plattform. 

Fig. 9a-c viser trimapparat med vippeplattformer der treningscrvelser bestir av trSkke, 
A 10 glide og vippe funksjon for ben, sanrt med staver for armbevegelser. 

Fig. 10 a-c viser trimapparat som vist i fig 9, men med fleksible staver. 

Fig. 1 la-c viser nok en variant av trimapparat med vippeplattformer og staver for 
15 armbevegelser. 

Fig. 12 viser detalj av trimapparat som vist i fig. 11. 

Fig 13a-d. viser variant av trimapparat for utferelse av strkutere ben0velser og 
20 armbevegelser, der plattformer er i funksjon med justeibare fjsrende stag. 

Fig. 14a-b viser nok en variant av trimapparat for utferelse av sirkulaere bengvelser og 
armebevegelser, der plattformer har glidefunksjon i forhold til bevegelige stag. 

25 Fig. 15a-b viser en variant av trimapparat for utferelse av sirkulsere ben0velser og 
armebevegelser, der plattformer har en buet glidebane. 

Fig. 16 skisserer ulike former glidebane og skinner for plattformene. 

30 Fig. 17 a-b viser detalj av ledd og justeringsmekanisme for trimapparat som vist i fig 15. 

Fig. 18 viser nok en figur av trimapparat som vist i fig. 15 og 17. 
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Fig. 19a-d viser trimapparat med automatisk justeringsmekanisme av skrittlengde. 



Fig. 20 viser et blokkskjema over elementer som styrer automatikken for 
justeringsmekanismen. 

5 

Fig. 21a-c viser trimapparat med glidevirkning av Mndtak. 

Fig. 22a-b trimapparat med teleskopisk virkende staver. 

10 Fig 23*24 viser variant av trimapparat som vist i fig. 9. 

Figur 1 viser en vippeplattform som bestir av en plattform 1 som har en utforming for 
plassering av en brukers fot, med eller uten sko. Plattformen er montert p£ en ramme 2 
som i bakkant er opphengt i en aksel 4 saint i forkant innfestet en anordning 6 for 

1 S justering av en vippebevegelse. Denne vippebevegelsen, illustrert ved pil 9 gar p& tvers 
av plattformens lenge akse 7. Plattformens fremre del har en aksel 10. Som det fremgar 
av fig. 2a, har aksel 10 innfestet en fjaerende bit 12. Denne er av et fjarende materiale. 
Om bit 12 er en fjsrstopper 13 anbrakt. Biten kan forskyves langs fjaarbitens lengde, 
illustrert ved pil IS. Ved i posisjonere fjasrstopperen belt opp mot aksel 10 vil ikke 

20 aksel og dermed plattformen kunne vippes. Ved & forflytte fjaerstopper 13 fra aksel og 
innfestning til fjserbit vil en gradvis vridning av aksel og en vipping av plattform 
oppnas. Til fjserstopper er en gjenget stav 18 i inngripen. Aksialt i den ene ende av 
stavenl8 er et hjul 20 festet. Ved rotasjon av hjulet vil dermed fjsrstopperen bevege seg 
i den ene eller andre retning langs den fjasrende bit 12. En bruker vil dermed enkelt ved 

25 rotasjon av hjulet kunne trinnvis justere ^ad av vippbar ustabilitet til plattformen. Som 
vist i forbindelse med fig 2c tillater ut&relsen a erstatte justeringshjulet med en 
elektromotor 1 1, som styres ved hjelp av en bryter 14 med foten, eller at bryter, eller 
styringsmediet, for eksempel en multifunksjonell bryter (som ogsa kan betjene andre 
funksjoner i treningsapparatet) kan vaere plassert andre steder pa treningsapparatet med 

30 kabelforbindelse, eller tradkrs forbindelse (for eksempel Bluetooth™), pa ramme, 
hendler eller betjeningspanel 8. 
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Figur 3 viser et triraapparat som benyttes for trakke ovelser, et sakalt "step" apparat. 
Brukeren vil sta pi stag 22-22' og holde i hindtak 23-23" for s& & tvinge stag nedad med 
kraft fira beina, som antydet ved piler 24-24*. Motkraften dannes av dempere 33-33'. HI 
stagene er pamontert vippeplattformer 26-26' som vist i forbindelse med fig 1-2. 
5 Brukeren kan justere grad av vipping enten for en bestiger apparatet, eller etter at en star 
p& plattformene. Det hjul som benyttes for justering av vipping kan ogsa roteres ved 
bmk av foten. Henvisnings tall pa fig. 3b antyder plassering av bryter 14 ved betjening 
av vippemekanisme enten elektrisk ved kabeloverfaring, eller tradtes signal overferring, 
eller ved en mekanisk tesning ved bruk av vaier. Vippeplattformene vil sitte i et spor 
A 10 som gjerr at en ved kjent teknikk kan justere plattformene langs stagene for justering av 
trakke kraft. Dette illustrert ved piler 25-25*. 

Figur 4 viser et trimapparat der brukeren utever ovalsirkutere bevegelser av bena 
samtidig med en skyve og trekke evelse med armene. Brukeren stfir pS. stegarrner eller 
stag 28-28' og trar nedad og bakover som igjen overtaes av en oppad og bevegelse 

15 fremad, illustrert ved fig 4b, 29. Stagene er i inngrep med et hjul 35 som har en 

justerbar motstand. Stagene er ogsa i inngrep med handtak 32-32' som beveger seg frem 
ogtilbake illustrert ved piler 36-36'. Vippeplattformene 27-27', erjusterbare langs stag 
28-28', for eksempel langs et spor 30 med trinnvis/eller trinnlest inngrep, eller pS annet 
kjent vis. Den oval- sirkutere bevegelse vil kunne varieres etter hvor vippeplattformene 

20 posisjoneres langs stagenes lengderetning som illustrert ved piler 31-31*. 

Som nevnt i forbindelse med fig. 1 kan en tenke seg at justering av plattformens vipping 
kan foregi pS andre mater enn a benytte et roterbart hjul. Dette kan utfores ved at en 
elektromotor tilkoptes gjengestaven og saledes erstatter det dreiehjul som vist i fig. 1 og 

25 2. Brytere 14 for betjening plasseres pa trimapparatet lett tilgjengelig for brukeren, for 
eksempel p& hindtak, eller panel 34 som vist i fig 4. En fordel ved a ha tilkoplet motor 
for justering av vippeutslaget er at en kan fit plattformen i en naytral, plan og fast 
stilling nar den ikke er i bruk. Dette for at brukeren ikke skal bli overrasket over 
vippeutslag nar en f#rst bestiger treningsapparatet, men kan justere denne grad vis etter 

30 behov. Til plattformen vil det finnes felere i form av sensorer, eller brytere som vil 
registrere om apparatet er i bruk eller ikke. Nar sa apparatet ikke er i bruk vil feler gi 
signal til motor om pavirke plattfoim til & ga i nflytral, plan og fast stilling. 
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En annen mekanisk tesning er k erstatte , eller tilkople dreiehjul med en vaier og 
trinsel0sning som vil p&virke fjaerstrammeren. Den andre ende av vaier kan saledes 
anordnes pa trimapparatenes handtak, 23-23' fig 3 eller 32 eller 32' fig. 4, for naerhet til 
5 brukerens hender. Teknikken her kan s&ledes hentes fra den teknikk som i dag er 
benyttet for girskifte pa en ordinaer syfckel. 

Innholdet i dette avsnitt er derimot ikke vist pS figuren, men skulle vaere sipass kjent at 
en fagmann med en gang vil se hvorledes dette kan utfiafres. 

10 

Moderne og avanserte trimapparater vil ha et panel med display for ulik informasjon om 
apparatet og utfcrrelsen av treningsoppgaven. Dette kan vaere informasjon om tid, 
motstand, ytelser, puts, kondisjon, apparatinnstillinger, minne om tidligere prestasjoner 
og sa videre. Trimapparatet kan ogs& inneholde teknikk for behandling av data samt 
1 5 utveksling av denne med ulike treningsprogram og konkurrenter som benytter 
tilsvarende treningsapparater og systemer. 

Trimapparatene som vist i forbindelse med figur 3 og 4 kan ogsa lages slik at de stag 
som brukeren stSr pS, direkte har et oppheng som er justerbart vippbar som en erstatning 

20 for den plattform som beskrevet over I forbindelse med fig. 5 kan ledd 40-40* pa stag 
42-42' lages for I kunne vris p& tvers av stagenes senterakse 44-44'. Den tekniske 
losningen som nyttes her kan vaere slik som vist i forbindelse med fig 1-2. Man kan 
alternativt benytte en torsjonsstav som ved innstilling av vridningsgrad kan justere 
vippe utslaget. En rekke ulike tekniske tesninger kan nyttes her, som i og for seg falter 

25 under kjent teknikk, og som vil vaere kjent for en fagmann og vil saledes ikke ytterligere 
beskrives. 

I forbindelse med fig. 6 kan stag 46-46' vaere tilkoplet spinnhjulet 50 og armer 52-52* i 
ledd 53-53' og 54-54' som gjcnr stagene justerbare og vippbare om stagenes lengdeakse 
30 55. Stagene kan ha et oppheng som vist i forbindelse med fig. 1-2 ved & ha en aksel ved 
det ene leddet samt en justermekanisme ved ledd i andre enden. 
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Som nevnt i forbindelse med fig. 5, p&bakgrunn av det beskrevne, vil en fagmann 
kunne tilegne ulike tekniske losninger for I fa den vippe efifekt som foreliggende seknad 
beskriver. 



5 Bevegelse for vippeplattform som vist blant annet i fig. 1 vil innenfor oppfinnelsen ha 
ulike tekniske tesninger. Fig. 7 viser en ytterligere Larsning for kontroll og justering av 
bevegelse for vippeplattform 60. Bevegelse av plattfonnen er antydet ved pil 65. 
Plattformen (avre del) 61 sitter i en ramrne 62 og er bevegelig om akslinger 63 og 64, 
alts& om akse 69. Mellom plattforra og famine sitter den teknikk som justerer 
4 10 plattformens grad av vipping. Dette kommer tydelig frem av fig. 7c. Til plattformen er 
festet en blokk 66 som har i ene enden en v-profil 67. En ytterligere blokk 68 bar en 
omvendt profil som sitter under press inntil blokk 66. Blokk 68 yter et trykk mot blokk 
66 som skapes av fjser 70. Fjaeren strammes ved at en sylinder 71 erver trykk mot fjaeren 
ved et dreiehjul 72. Dreiehjulet har en elliptisk form. Dreining av hjulet vil pavirke 

15 sylinder til a stramme eller slakke fjaeren 70, som igjen gir et trykk fra blokk 68 mot 
blokk 66 for justering av bevegelsesgraden for plattformen. Fig. 7f viser hjul 72 i en 
posisjon der fjaer crver minst kraft mot blokk 68. Ved a dreie hjulet den ene eller andre 
veien som indikert ved pil 75, for eksempel mot punkt 74 p& hjulet, vil trykket 0ke fra 
blokk 68 mot profilen i blokk 66. Det skal forstaes at rammen til vippeplattformen kan 

20 tilpasses slik at den kan festes til ulike varianter av trimapparat. 

Figur 8 viser en ytterligere tasning for justering av vippegrad til plattform som blant 
annet beskrevet i forbindelse med fig. 1 og fig 7. Figuren viser ramme 80 der plattform 
61 som vist i fig. 7 er vist ved stiplet linje 81. Plattfonnen er vippbar om aksel 82 og vil 

25 ha anlegg pa og vsere bevegelig i sko 85-86. FSr S justere bevegelsen plattformen vil ha 
om aksling er det anbrakt klosser 88-91 mellom plattform og ramme. Klossen vil ved 
sin substans avgjfiFre i hvilken grad plattformen kan beveges. Dersom et fast materiale, 
eks metall eller hard plast, benyttes vil ikke plattformen f& mulighet til & vippe. Et 
mykere materiale i klossene vil gi plattformen en bevegelighet. Klossene er laget slik at 

30 de kan skiftes ut. En ser dermed muligheten for a kunne justere graden av bevegelse til 
plattformen ved & ha utskiftbare klosser med ulik fasthet. 
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Til erstatning for klosser med fast substans vil en kunne anbringe luftfyhe kamre 96-96* 
mellom vippeplattform og ramme som vist ved fig. 7c. Ved a justere lufttrykket i 
kamrene kan en dermed kunne justere bevegelsesgraden til vippeplattformen. 

5 Henvisningsnummer 92-95 hentyder til hjul festet til rammen som gjor 
vippeplattformen glidbar og justerbar til det trimapparat de skal benyttes pi. 

Felgende vil beskrive et trimapparat som nytter de vippeplattformer og tesninger for 
ustabilitet som beskrevet over. Figur 9 viser et trimapparat der vippeplattformer 96-97 
^ 1 0 har vippefunksjon p& tvers av lengderetning til plattform og de stegarmer 

vippeplattformene er montert til. Vippeplattformene kan ha en konstniksjon som 
beskrevet tidligere i saknaden. Vippeplattformene er glidbart montert til stegarmer 98- 
99. Til vippeplattformenes ramme sitter hjul (se fig. 8) som leper i skinner 101-102 som 
er del av stegarmer 98-99. Stegarmene er i den ene ende bevegelig festet til ramme 100 

15 ved 1 10- 1 1 1 . Dette g)0r stegarmene bevegelige som antydet ved pil 1 12. Bevegelsen 
blir begrenset gjennom stag 14-15 som i ene tilknytningspunkt er lenket til undersiden 
av stegarmene og i andre tilknytningspunkt via en aksel 1 17 festet bevegelig til ramme. 
Akselens bevegelighetsgrad er begrenset av sylinder 118. Dette er en demper/motstands 
sylinder av olje elle gass type. Denne gir en tregjiet for bevegelse av stegarmene. 

20 Justering av sylinderens bevegelse gjeres ved skniehode 1 1 9 og gir en variasjon av den 
motstand som mk overvinnes ved bruk av trimapparatet. Bevegelse av stegarmene 
overfures til stavene 120-121 ved stag 122-123. Ved en nedad bevegelse av stegarm vil 
stav bevege seg fremover og motsatt vei nlr stegarmene har en oppadgSende bevegelse, 
antydet ved pil 124. Som nevnt er plattformene bevegelige langs stegarmene i skinner. 

25 Stag 128-1 29 er montert fra ramme 100 til hver av vippeplattformene. Ved bevegelse av 
stegarmene vil stagene fere vippeplattformene langs skinnene som antydet ved pil 126. 

Det trimapparat som beskrevet her ved fig. 9 har altsi felgende virkemite; en person 
star pa vippeplattformene og holder i hver stav og med det ene benet yter kraft nedad 
30 som resulterer i at vippeplattformen og stegarm beveger seg nedad og at vippeplattform 
i tillegg beveger seg bakover saint at stav pa samme side beveger seg forover. NSr 
maksimalt nedtrykk er oppnadd pS den ene vippeplattformen ferer personen kraft over 
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pi den andre vippeplattformen. Resultat er at vi far en sldftende bevegetse mellom 
armer og bein til personen som benytter apparatet. Personen mi i tillegg holde hver 
vippeplattform i balanse, men som tidligere beskrevet er denne bevegelsen justerbar fra 
i vaere fast til i ha en vippefunksjon. 
5 Figur lOa-c viser tilleggsfunksjon for trimapparat 130 som vist og beskrevet i 

fbrbindelse med fig. 9. Lesningen er ment a gi en funksjon for trening av armer for den 
person som benytter apparatet. Hindtakene, eller staver 131 - 132 kan innstilles slik at 
de kan beveges inn mot apparatet eller motsatt vei, som vist antydet ved piler 134 - 1 35, 
altsa pa tvers av den primaere bevegelsesretning for apparatets ulike deler. Hindtakene 

10 kan nyttes for trening enten nir personene star pa apparatus plattformer, eller nir 

personen stir pi gulvet. Her er vist fjasr stav 136 - 137 som bestir av et noe tsyelig og 
fjaerende materiale som metall benyttet i torsjonsstaver, eller sammensetning av deler 
for eksempel fferer. Hindtakene som vist her kan stilles i trinn 138 og lises ved 
fjaerpinne 139. Selve den tekniske tesningen vil en fagmann forsta kan gjares pi en 

15 rekke mfiter og den lesning som her vist skal ikke forsties som begrensende for 

oppfinnelsen. Den tayelige delen av staven kan utgjare den nederste delen av staven 140 
eller heyere opp som antydet ved 140*. Konstruksjonen er slik at fjaerstaven ikke kan 
teyes mot utoveren, men vil felge maskinens primserfunksjon som tidligere beskrevet. 

20 Fig. 11 viser nok en variant av trimapparat som vist og beskrevet i fbrbindelse med 
figurene 9 og 10. Plattformene 150 og 151 et vippbare i forhold til ramme eller vogn 
152 og 153 som er glidbare i skinner 154 og 155 pi stegarmene 156 og 157. En midtre 
ramme 158 har skinner 159 og 159' som plattformvognene 152 og 153 er i forbindelse 
med. Skinnene har en buet form. Rammen har en hoyde x 165 som gir skinnen en 

25 nedadgaende bane. Nir si stegarmene blir satt i bevegelse, som antydet ved pil 162, vil 
plattformene bevege seg i skinnebanen 160 samt langs stegarmene som antydet ved 
piler 163 og 164. Motstandsylindre 168 og 169 som er festet mellom rammedel 170 og 
oppunder stegarmene, gir motstand ved bevegelse av stegarmene. Bevegelse av 
stegarmene er ogsi styrt av vippe del 172. Som det fremkommer av fig. 12 sitter denne i 

30 den midtre ramme 158 og er vippbar om en aksling 173. 1 hver ende av vippedel sitter 
stag 174 og 175 i bevegelig leddet til underside av stegarmene. Lengden av stagene kan 
justeres ved en skruesylinder 176 og 177, som vil pivirke stegarmenes utslag. 
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Vippedelen scrrger for at nfir den ene stegarmen senkes vil den andre toftes. Motstand i 
bevegelsen av de ulike komponenter i trimapparatet justeres ved en straramemekanisrae 
i forbindelse med vippedel 172. En friksjons skive, eller bremsedel 180 over trykk mot 
vippedelen og justeres ved skruedel 181 . Handtak eller staver 166 og 167 er lenket til 
5 stegarmene som vist i forbindelse med fig. 9. 

Dette trimapparatet vil gi en storre skrittlengde enn det som er mulig med trimapparat 
som vist i forbindelse med fig. 9 samt gi lik, eller sterrre skrittlengde enn det som er 
mulig for elliptiske treningsapparat med sterre dreiehjul og krank. 

10 Det er i soknaden beskrevet treningsapparat 200 som gir en elliptisk bevegelse av bena 
til utever, se fig 4 og 6. En ytterligere utferelse i tilknytning til ptattformene er vist i fig. 
13. Her bar hver plattform 201 og 201 ' en aksel i for og bakkant 204 og 205 vridbar 
festet til fjserdel 206 og 207. Fjaerdelene gir plattformene en mykere bevegelse enn om 
de var innfestet til et fast stag. Fig. 13c viser en variant der fjaerdelene 210 og 21 1 er 

1 5 bygget opp "teleskopisk". Dette gir en mulighet for & stille inn hardheten pa fjsrene. 
Her antydet en metode der en gjennomgaende strammeskrue 212 kan beveges og 
strammes for £ stille inn lengden av f]seren som antydet ved pil 213, for justering av 
fjaeringsgrad uten at lesningen som vist skal oppfattes som begrensende for 
oppfinnelsen. 

20 

I forbindelse med elliptiske treningsmaskiner vil det dreiehjul eller krank som stag for 
fotplattformer er festet til bestemme lengde og hayde for den elliptiske bevegelse en 
scker k oppni under treningsavelsen. De elliptiske maskiner pi markedet i dag er 
prisgitt starrelsen pa dreiehjul og krank med det resultat at disse treningsapparater ofte 

25 er svaert store. Hoydeutslaget pa fotplattformene ser derimot ikke til & were 
hovedgmnnen til storrelsen til dreiehjul/krank, men den horisontale bevegelse. 
Dreiehjulet til de elliptiske treningsmaskiner pa markedet i dag er ofte rundt 50 cm i 
diameter for a gi en bevegelse av stag som i sin tur gir steglengder fra 40-50 cm. 
Oppfinnelsen s0ker I oppnS. en elliptisk treningsmaskin som kan vaere mer kompakt enn 

30 dagens lesninger, men likevel gi minst en like god trenings opplevelse og effekt. Fig. 14 
viser et trimapparat som ikke trenger et saerlig stort drdehjul eller krank, men som 
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likevel vil gi fotplattformene til maskinen en horisontale bevegelse for ensket 
steglengde. 

Trimapparatet 229 bestir av en nunme 230 som har et dreiehjul 23 1 med tilharende 
5 krank 232. Kranken er i bevegelig forbindelse med stegarmer 233 og 234 som igjen er 
opphengt i bevegelige stag 236 og 237. Stagene sitter pi en aksling som gir gjennom 
rammens fremre del 230\ Plattformer 240 og 241 sitter vippbar i vogner 242 og 243 
som igjen er plassert glidbare pa stegarmene. Plattfonnene er beskrevet i forbindelse 
med Want annet figurene 1, 7 og 8 samt har en bevegelse i forhold til stegarmer som vist 
; 10 i forbindelse med fig. 9. Bevegelse av plattformene langs stegarmene blir styrt gjennom 
stag 236 og 237 som har ytterligere stag 246 og 247 innfestet til plattformenes vogner. 
Lengden av disse stag bestemmer vognens vandring langs stegarmene. Dersom lengden 
ved 136' og 137* justeres vil vognene og dermed plattfonnene endre denne vandring. 
Dette kan lages justerbart, men er ikke vist i figuren, men vil for en fagmann vasre 
1 5 enkelt a se. Trimapparatet har ogsi handtak eller staver 250 og 25 1 som er bevegelig 
tilknyttet stegarmene ved ledd 252 og 253. Stavene er gjennomgfiende bevegelig i disse 
ledd. Stavene er bevegelig opphengt gjennom aksel 254 i rammen der plassering av 
aksel i hoyderetning 255 vit bestemme utslaget for disse uavhengig av den bevegelse 
stegarmene gir. Dette kan gjcrres justerbart, og en utfsrelse er vist i forbindelse med fig, 
20 17. 

Det er ikke vist i figurene hvorledes en motstand i bevegelse av trimapparatets 
komponenter er last. Dette er derimot kjent fra elliptiske treningsapparater pa markedet 
i dag. Her benyttes ulike former av bremseteknikk av dreiehjulet som slureb&nd, antydet 
25 ved 256 ,bremseklosser eller magnetisk bremseteknikk 257. 

Den glide bane som plattformene toper i pi de trimapparat som er vist i fig. 9 og 14, er 
belt lineasre. For oppni en bevegelse av plattfbrmen som likner mest muiig fotens 
bevegelse i en gange situasjon, har ordinaere elliptiske trimapparat rimelig store 
30 hjul/krank lesning. Trimapparat som vist i fig. 14 og har en begrenset hjul/krank som i 
en praktisk utferelse ikke er starre enn rundt 25 cm. Dette gir en begrenset horisontal 
bevegelse, men med plattformenes glidefunksjon oppnas likevel onsket steglengde. Den 
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vertikale bevegelse samt vinkelen av plattformene vil likevel begrenses av hjul/krank 
med denne sterrelse. For 4 oppn& en variert bevegelse av plattfbrmen skal det forstaes at 
oppfinnelsen inneholder en l0sning der plattfbrmenes gUdebaner bar en kurvet utforelse. 
Fig. 15 viser et trimapparat tilsvarende trimapparat som vist og beskrevet i fbrbindelse 
med fig. 14. Plattfonnene 260 og 261 inklusive vogner toper langs stegarmene 262 og 
263 i skinner 264 og 265. Fig. 1 5a viser plattfonn 260 i fremste posisjon mens fig. 1 5b 
viser plattfonn 260 i bakerste posisjon. Som det fremkommer av figuren vil 
plattformens vinkel endre seg fra bakerste posisjon til fremste posisjon. Selve 
kurvaturen pS skinnene og stag som vist pS figuren ma ikke oppfattes som begrensende 
for oppfinnelsen. Selve skinnen kan ha fasonger som antydet pi fig. 16a-f uten at dette 
skal oppfattes som begrensende for oppfinnelsen. Ulike kurvaturer pS skinnene vil gi 
plattfonnene en bevegelse og vinkling for rasket utforelse av oppfinnelsen. Stag 270- 
273 ferer plattformene langs skinnene p& stegarmene. Lengde pa stag i kombinasjon 
med sterrelse pa hjul/krank 266 gir lengde pa bevegelse av plattform som i sin tur gir 
steglengden 267 for trimapparatet. Variasjon av lengden pa stag 270-273 vil dermed gi 
en variasjon av steglengden. En justering av steglengden er mulig for denne maskinen 
ved a endre pa angrepspunktet 274-275 mellom stagene 270-273. Dette kommer frem 
av fig. 17a-b. Her synes skinner 278 og 279 som er tilknyttet stagene 270 og 271 . 
Enden av stag 272 og 273 er innfestet i skinnene 278 og 279 via bolter 280 og 281 som 
er glidbar i skinnene og som kan l&ses i cmskede posisjoner langs skinnene for smsket 
steglengde. 

Som det ogsa fremkommer av fig. 17 har trimapparatet hindtak eller staver 282 og 283 
som er bevegelig tilknyttet stegarmene ved ledd 284 og 285. Stavene er gjennomgiende 
bevegelig i disse ledd. Stavene er bevegelig opphengt gjennom akse! 287 i rammen 290 
som man ser tydelig i fig. 18. Plassering av aksel i hsyderetning 288 justeres ved en 
l&seskrue i justeringsmekanismen 289. Fteydejusteringen vil bestemme utslaget for 
stavene som resultat av avstanden mellom ledd 284 -285 og akslingens plassering pi 
rammen. 

Det skal poengteres at trimapparater som vist i forbindelse med figurene 9 og 11 ogsi 
innenfor oppfinnelsen kan ha glide bane og skinner som ikke er lineaere, men for 
eksempel ha en kurvatur som antydet i fig. 15 og eller fig. 16, Selv om disse apparatene 
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ikke har stegarmer tilknyttet en roterende mekanikk vil en kurvet glidebane gi 
plattformene en sterre variasjon i vinkel med p&folgende sterre bevegelighet for 
brukeren i bruk. 

I forbindelse med trimapparater som har plattformer med glidefiinksjon som blant annet 
5 vist i forbindelse med figurene 9, 1 1, 14 og 15 skal en ytteriigere funksjon nfi beskrives 
med henvisning til figur 19. Disse apparater har en fast skrittlengde uansett 
treningshastighet Nar en trener moderat vil skrittlengden v#re som i gangfart. 
Skrittlengden vil derimot normalt vaere storre i kfpefart. Skrittlengden for 
trimapparatene som vist i fig* 15 er som beskrevet justerbar. Justeringen ml derimot 
A 10 forega fcr en treningsakt starter og kan ikke justeres nar farten til uteveren 0kes. 

Trimapparat som vist i fig. 19 er svaert lik den som vist i fig- 15-1 8 sett bort fra en 
mekanisme som justerer skrittlengden etter rotasjonshastigheten til dreiehjulet/krank. 
Fig. 19a viser trimapparat med ramme 300, dreiehjul 301 der er innfestet stegarmer 302 
og 303. Stegarmene har skinner eller spor 304 og 305 der plattformer med tilharende 
15 vogner 306 og 307. Til stegarmene er bevegelig tilkoplet staver/hSndtak 308 og 309 
som ved bevegelse av stegarmene gir disse en vippebevegelse som antydet ved pil 310. 
Til plattformene er tilkoplet stag 312, 313, 314 og 315 som trekker plattformene langs 
stegarmene under bruk av treningsapparatet. Stag 3 14 og 3 1 5 beveger seg glidbare 
gjennom fcrringer 3 16 og 31 7 festet til stegarmene. Avstanden mellom stag 3 14 og 3 1 5 
20 sine tilharende opphengspunkter ved 31 8 og 3 1 9 og feringene 3 1 6 og 3 1 7, bestemmer 
den Iengde plattformene kan bevege seg i sporene til stegplattformene og dermed 
steglengden som antydet ved henvisningstall 320 og som er forklart i forbindelse med 
fig. 15. 

25 Som nevnt over har dette treningsapparatet en trinntes justering av steglengden. En 
forflytning av opphengspunkter ved 3 1 8 og 3 19 som antydet ved pil 320 vil 
bevegelsesgrad for stagene tilkoplet plattformene. Dette kan utfores av brukeren 
manuelt for eksempel ved en skyve/skrue anordning, eller ved & nytte en servo/motor 
eller et hydraulisk system. I forbindelse med fig 19c skal beskrives et system som 

30 automatisk stiller inn steglengde for trimapparatet uten at dette skal betraktes som 

begrensende for oppfinnelsen men at d^ m& forstaes at det som beskrives er en lesning 
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som en fagmann innen omradet lett vil se kan varieres og der annen mekanikk og 
teknikk kan nyttes. 

Systemet som beskrives i forbindelse med fig. 19 vil kunne trinntost justere steglengden 
5 etter en brokers anske, eller etter hastigheten pi dreiehjulet med tiUwrende steganner, 
stag og staver. Stag 3 14 og 3 1 5 er festet til en vogn 322 som leper langs en HneaerfOTing 
323 ved hjelp av en gjengestav 324 som drives av en motor 325. Endeposisjonene 
overvakes av endebrytere 326 og 327. Disse brytere kan vaere av type induktiv fbler, 
mekanisk bryter, eller annet som vil vaere kjent teknikk for en fagmann uten at type 
j 10 bryter skal oppfattes som begrensende for oppfinnelsen. I dette tilfellet nyttes ende Prox 
min. 326 og Prox mates. 327. Posisjonen til vogn gis ved 4 telle pulser gitt ved rotasjon 
av gjengestav som har en pinne 321 av, for eksempel stal, der bryter Prox count 328 fra 
min. posisjon kan telle rotasjon av pinne. Rotasjonshastigheten til dreiehjul 301 males 
av en feler i dette tilfellet Prox rpm. 329. Posisjonen til vogn 322 beregnes som en 
1 5 funksjon av hastigheten til dreiehjulet. 

Felgende er et eksempel pa hvordan dette kan virke. Vi tar utgangspunkt i at dreiehjulet 
har en diameter pa ca 300 mm, forflytning av vogn langs gjengestav er ca 165 mm og at 
steglengden er varierbar mellom ca 300 mm og 500 mm som begrenset av lengde pa 

20 steganner. Stigning pa gjengestav = 1,5 mm pr. omdreining av dreiehjul som gir 1 puis 
pr 0,75 mm, da gjengestav har en gjennomg&ende stalpinne 321 som Prox count 328 
m&ler. Vi forutsetter et emske om at en hastighet pi dreiehjul pa 60 rpm skal gi en 
steglengde p& 400 mm. Dette medferer at vogn vil m&tte befinne seg ca 100 mm fra 
Prox min 326. Dette oppnaes ved at motor aktiveres og driver dreiehjul til ca 130 pulser 

25 er malt ved Prox count 328. Forholdet mellom skrittlengde og hastighet reguleres 
gjennom en proporsjonal integral derivat (PID) regulator 330. 

Som skissert i fig. 20 vil en Mikroprosessor 332 matte inngS i systemet som beskrevet 
for beregning og kontroll av de signaler som genereres av puis, posisjon og 
30 hastighets&lere. Henvisningstall 334 henviser til anordning for manuell innstitling av 
steglengde. Dersom en broker ikke ensker at steglengden skal automatisk justeres etter 
hastighet kan en tenke seg at denne funksjonen koples ut og at brukeren kan stille dette 
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inn selv, for eksetnpet pa et tilherende panel med brytere eller bereringsskjerm som 
antydet ved 335, fig. 19d. 

Som nevnt kan teknikken for innstilling av steglengden gjeres pi mange miter. For i 
5 male posisjonen til vogn kan en for eksempel nytte et skyvepotmeter eller nytte 

konduktiv teknikk. Optikk kan nyttes for miling av posisjoner og rotasjon sammen med 
hastighetsberegning. Det kan ogsi benyttes elektromagnetisk teknikk for mating av 
hastighet pi dreiehjulet. For bevegelse av stag for justering av skrittlengde kan en 
alternativ lesning vaere i nytte hydraulikk isteden for en motorteknikk. 

10 

I denne seknad er hlndtak eller staver tilknyttet de aktuelle treningsmaskiner, av mer 
eller mindre kjent teknikk. Disse har en vippe bevegelse ora en aksling der hindtakene 
beskriver en konkav bue som gSr mot og fra personen som bniker treningsapparatet Se 
for eksempel pi fig. 19a. Denne bevegelse er derimot ikke naturlig for en person som 
15 leper, eller gar pi ski. Den pa&lgende beskrivelse i forbindelse med fig. 21a-c vil vise 
et trimapparat med hindtak som seker a gi en si naturlig bevegelse som mulig av 
armene til en utever ved bruk av trimapparatet 

En naturlig armbevegelse for en person som leper, eller gir pi ski beskriver n»rmere en 
20 bue som antydet ved pil 35 1 i fig. 21a. Dette oppnis ved at hindtak 354 og 355 leper i 
buede skinner 356 og 357 som er festet til den oppad ragende del av trimapparatets 
ramme 360. Hindtakene er bevegelig festet til ender av stag 362 og 363 som i stagenes 
andre ender 364 og 365 leper i skinner 366 og 367. Dette kommer best frem i fig. 21c. 
Handtakenes bevegelse genereres ved at plattformene 352 og 353 settes i bevegelse. 
25 Bevegelse og konstruksjon av trimapparatets plattformer er den samme som beskrevet i 
forbindelse med fig. 19. Glide bevegelsen av plattformene blir overfert til hindtakene 
via stag og vaier 368 og 369 anordnet pi hver side av rammen som antydet ved fig. 21a. 
Stagenes ender 364 og 365 er festet til vaieren som leper rundt hjulene 372-379. Til 
vaier er det ogsi festet feringer 380 og 381 som leper i skinner 382 og 383 . Til 
30 feringene er bevegelig tilknyttet stag 384 og 385 som i andre enden sitter bevegelig i 
ledd 386 og 387. Disse ledd knytter sammen stag for bevegelse av plattformene som 
blant annet vist og beskrevet i forbindelse med fig. 19. Ved bevegelse av plattformene 
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vil stag 384 og 385 bevege fbringer 382 og 383 som trekker vaierne som i sin tur 
trekker stagene 362 og 363 langs skinnene 366 og 367. Disse stagene vil igjen pivirke 
handtakene slik at disse beveger seg i skinnene 356 og 357. 

5 Fig. 22 viser en ahernativ utforming av handtakene eller stavene for trimapparat som 
vist og beskrevet i forbindeise med fig. 19 og 21. Stavene 390 og 391 har en teleskopisk 
utforming der de 0vre deler, altsa gripedeler, 392 og 393 glir inni de nedre delene 394 
og 395. De gripedelene har tapper 396 og 397 som giennom apninger 398 og 399 i de 
nedre stavdeler deler leper i skinner 402 og 403 som er festet til rammen 401. Nfir 

10 stavene beveges frem og tilbake, som antydet ved pil 400 vil de gripedelene skyves 

teleskopisk i forhold til den nedre delene som resultat av tappenes bevegelse i skinnene. 
Pi tappene vil det anordnes hjul som vil gi en lett bevegelse i skinnene. Skinnene har 
her en buet utforming som gjer at stavenes evre del og dermed gripedelene fir en nedad 
buet bevegelse i retning mot brukerea Skinnenes utforming bestemmer altsa den 

15 bevegelse til stavene fir, som illustrert ved pil 400. En rett skinne vil til sammenlikning 
gi en rett bevegelses bane. 

I forbindeise med trimapparat som vist i fig. 9-12 skal en ytteriigere variant nS beskrives 
i samband med fig. 23 og 24. Trimapparatet har to plattformer 412 og 413, fortrinnsvis 

20 av en vippbar type som for eksempel vist i fig. 1 og 7-8. Disse sitter p& skinner som er 
montert p& stegarmer 414 og 415. Stegarmene er montert vippbare i forhold til rammen 
416. Fra rammen til oppunder hver plattfbrm sitter stag 418 og 419. Disse forer 
plattformene frem og tilbake langs skinnene n&r stegarmene vippes, som vist i tidligere 
nevnte figurer. Utforelsen er svaert lik det som tidligere er vist, men foreliggende 

25 utforelse har ingen justering av motstanden. Motstanden skapes av to dempere 420 og 
421, montert meHom hver stegarm og rammen. Demperne mi siledes mneholde riktig 
motstand ved montering, eller vaare av en justerbar type. Meliom stegarmene montert 
vridbart pa rammen sitter en stang 422 pa tvers av stegamenes retning. Stangen er i 
bercnring med hver av stegarmene via tapper 424 og 425. Nar sa den ene stegarmen, for 

30 eksempel 414 settes i bevegelse vil stangen snu seg far si tvinge den andre stegarmen 
41 5 i motsatt retning av de stegarm 414. Trimapparatet har handtak eller staver 426 og 
427 som er vippbare festet nederst til rammen. Bevegelsen av stegarmene blir overf&rt 
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stavene via stag 428 og 429 som er hengslet til stegarmeoe og til stavene. Stavene bestir 
av to deler og er teleskopisk sammenkoplet for justering av lengden. Henvisningstall 
430 antyder display for et apparat som tilknyttet fialere vil kunne telle antall bevegelser 
utfert og gi en bruker for eksempel tidsangivelser og kraftforbruk i Lapet av en 
treningsekt. 
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